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 要  旨 
身振り・手振りで相手に意思を伝えるコミュニケーション方法がある．工事現場の手信号，
野球のサインなどの状況でこれを用いる．また会話中に用い表現力を加えることもある．身
振り・手振りで行われる手の動作・形状情報を取得し，近年急速に小型高性能化している情
報機器とのやりとりが出来れば，我々の生活を豊かにする様々なアプリケーションが考えら
れる．本研究では，身振り・手振りの手の形状情報取得を目指す．身振り・手振りはあらゆ
る状況で行われるためそれを想定した携帯装着型でシンプルな構造の簡便なシステムが求め
られる．そこでグローブ型の接触型センサシステムを試作し，視覚言語として体系化されて
いる「指文字」に焦点を当て，試作グローブを用いた指文字識別システムを  構築した． 
試作したセンサシステムは，指の屈曲情報を取得する「曲げセンサ」と手の姿勢角度を取
得できる「3Dモーションセンサ」を綿製の手袋に取り付けた． 
平仮名の指文字は，手の形状（指の曲げ伸ばし・手の向き）で区別できる静文字（41文字）
と，手の形状と動作で表す 5個の動文字（5文字）に分けられる． 
指文字識別は，まず指の曲げ伸ばしで区別できる指文字（25文字）を対象にシステムを構
築した．25個の指文字形状を計測し，そのデータから各指に対応した代表点を設定する．入
力と代表点とのユークリッド距離を求め，その最小値を識別結果とした． 
次に静文字（41文字）は 6種類の手の向きに分けられることから，「3Dモーションセンサ」
の情報を加えシステムを拡張した．同様の最小ユークリッド距離を求める事で手の向きの識
別行った．入力した指文字をまず手の向きで識別し，続いて指の屈曲情報で識別し最終的な
結果を出力した． 
 
 本論文では，静文字（41文字）を対象にしたリアルタイム指文字識別システムを構築した．
本システムの安定化とあらゆる利用者に対応することが今後の展開である．また，試作グロ
ーブはセンサの取り付けは簡便であるが，日常で利用している手袋にアタッチできるような
改良を加えることで，身振り・手振りコミュニケーションでの活用が考えられる． 
 
